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CiC Ｃｌ， Q２ ci3 9４
Ｒ， ９８‘ 662 462398 Ｘ Ｘ
Ｘ 282198 1039896 Ｘ
R， -431696 -158145 1434083 Cb381
419795 ９０３２７７ Ｘ ０，８６
-1Ｍ649 Ｘ Ｘ -10541
R‘ -26,31 Ｘ 433311 0.7378
R７ ４１２１６７ 05203 760475 -05141





































































































































０１ ００５ 1000 ＶI｣GＣ１
0１ 005 250 ＶＬＣＣＺ
0２ ０１ 1000 ＶI｣G〔３
005 0，５ 1000 ＶＬＣＣ４
⑤AnewneuIonactivationfUnctionsuitablcfOrvehicle
automabeddrivingconhDlwasproposed,avehiCle
automateddlMngneuralnetworkconmUerwas
developedbyusingafbedforwaldmulti-layerneulal
networkwithIheploposedactivationfUnction・fUlther
lBsea1℃ｈｉｂｅｍｉｓｈｏｗｔｏｃｏｌｌｅｃｔｅｄｌｄａｔｉｏｎdata
betweeninputandoutpuWaliablesonlineinolderbo
developavehiCleautomateddrivingcontloUerwith
selfLtuningfimctiononlineacoordingto
envhonmentalvalylng．
⑥ThcoompaIisonbctweenfUm/oontroUerandneuml
netwolkcontmUerisasfbllows､fUヱycontlDllertakes
lesstimefbrcalculatingcontloUer-outputlcandeal
wiIhambigpousinfbrmation,cangCtbestsIructuJ巳，
canaUowvehiClemolehighspeed,butneulal
networkconUDUerhasleamingabilitylcanadaptto
vaUmngenv1mnmenL
①InoldertolealizethepuIposethamdesignmg
oonhoUerisnotneedwhencoulsewidthandvehicle
palametersuChasWheelbaseandU巳adalcdiHblBnt
withthoseWhilecontrollerwasdeveloped，
conIIoUer-inputvaliableswerepmposedasakindof
relativequantitiesdeHnedbyvehiC1eposition‐
orientation,coulseandvehiclepalametels．
②Agenelalfmystecringmodel（GPSIVOfbr
automotiveautomateddrivingcontlDloncomer
couHseeqUalto90degHee,wasdeveloped
③VbhiCleaubomabeddrivingconmlmethodson
genelalcomerooulses,culvedooulses,guidelineSby
vehicleautomated〔hivingcontloUerfbrcomercoulse
equalto90degIee,weleploposed
④PWStypeofmObHcmbotautomabeddrivingoontml
methodbyautomotiveaubomateddrivingcontlDll則
waspmposed
学位論文審査結果の要旨
平成１１年１月２８曰に第１回学位論文審査会を開催し，提出された学位論文および関連資料を詳細に検討
した。平成１１年２月５日の口頭発表後，第２回審査会を開催し，慎重に協議の結果，下記の通り判定した。
本論文は近年関心を集めている道路交通問題に焦点を当て，その中でも重要な自動走行制御システムの開
発に的を絞っている。まず，一つの制御則で種々の自動車に適応できるようにファジィ制御を用いている。
移動体の各種寸法と９０度の曲がり角のある直線で表される道路の道幅寸法等を用いて制御器への入力変数を
相対量として表すことを提案し，シミュレーションと実験により，実際に各種パラメータをもった自動車や
道路に対して適応できる制御器の構成が可能であることを示している。次に，その制御則が一般の道路に対
して適用できるように，道路の各種寸法の決定法について提案し，シミュレーションでその可能性を確認し
ている。さらに，ファジィ制御では制御則作成に時間がかかるため，学習により簡単に制御則が得られるニ
ューラルネットワーク手法を適用するための基礎的研究を行い，その可能性を確認している。最後に２つの
手法の比較検討を行っている。このように，本研究は移動体の自動走行制御のための制御則を簡便に開発す
る上で極めて有益な知見を与えるものであり，本論文は博士(工学)に値するものと判断する。
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